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проби у кількості до 5 мм3. Також він простий у застосуванні. Похибка вимірювань не 
перевищує 1−2 %. В апаратно-програмному комплексі усунені недоліки традиційного методу 
холодно-полум'яного окислення. При проведенні вимірювань не потрібна спеціальна 
підготовка оператора. 
 
Рис. 2 – Вихідний сигнал приладу при аналізі різних видів бензину 
Результати нашої роботи дають можливість успішного використання такого апаратно-
програмного комплексу при експрес-аналізі якості бензинів . Простота апаратурного 
оформлення методу дослідження, мала трудомісткість і тривалість аналізу відкриває широкі 
перспективи його використання його на виробництві і при реалізації нафтопродуктів. 
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Рассматривается одномерный процесс теплопереноса через однородную плоскую 
стену здания (Рис. 1).  
 
Теплофизические параметры стены считаются заданными 
и постоянными. Начальная температура стены задана и равна 0T . 
Законы изменения граничных температур )(1 tT и )(2 tT  известны. 
Требуется рассчитать пространственно-временное распределение 
температуры );( txT в стене при 0≥t .  
Математической моделью теплопереноса является 
дифференциальное уравнение теплопроводности 
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Рис. 1 – Геометрия задачи 
где ρ  − плотность материала стены, с  − удельная теплоемкость, λ  − коэффициент 
теплопроводности. 
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Начальное условие задается в виде  
 0)0;( TxT = . (2) 
Краевые условия задачи определяются граничными температурами:  
 )();0( 1 tTtT = , (3) 
 )();( 2 tTtlT =  (4) 
Уравнение (1) преобразуют к виду  
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где 2a
c
λ
ρ
=  - коэффициент температуропроводности.  
Начально-краевую задачу (2)-(5) удобно решать операторным методом Лапласа. 
Вводят соответствие );( txT
o
o
= );(
0
pxT . Уравнению (5) соответствует операторное уравнение  
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где p  - параметр преобразования Лапласа. 
Уравнение (6) дополняется операторными краевыми условиями  
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Общим решением уравнения (6) является функция  
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где 
a
p
=γ , )(),( pBpA  - операторные постоянные, подлежащие определению из краевых 
условий (7) и (8). 
Из (9) при 0=x  имеем 
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Сопоставляя (7) и (10) получаем 
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Из (9) при x l=  с учетом (11) следует 
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откуда с учетом (8) находим  
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Подстановка значений )(, pAγ и )( pB  в (9) после преобразований приводит к такому 
результату  
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Полученный результат (12) позволяет получить изображение температуры в любой 
точке слоя [0; l ], например, в точке 
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Для поиска оригинала температуры );
2
( tlТ найдем вначале оригинал, 
соответствующий изображению 
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С этой целью, прежде всего, определяем корни знаменателя (14): 
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что равносильно условию  
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Оригинал )(tg соответствующий (14) имеет вид [1]: 
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вычет функции )( pg относительно полюса kp .  
Реализация (15) и (16) приводит к такому результату  
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Для расчета );
2
( tlT будем считать, что краевые условия имеют вид: 
 teTtT α−= 01 )( ,  (18) 
 teTtT β−= 02 )(  ,(19) 
где 0α , 0β , причем βα  . 
Изображения, соответствующие (18) и (19), записываются таким образом:  
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Подстановка (20) и (21) в (13)приводит к такому результату:  
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Отдельным слагаемым в правой части (22) соответствуют следующие оригиналы [1]: 
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Суммируя в соответствии с (22) полученные оригиналы, получаем  
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Ряды в правой части (23) являются сходящимися, поэтому, задавшись погрешностью 
TΔ , можно всегда рассчитать температуру с необходимой точностью. 
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Автоматичні системи керування в хімічній промисловості здатні оптимізувати технологічні 
процеси. А це, в свою чергу, дозволяє збільшити виробництво продукції, підвищити її якість, 
економити сировину та енергоносії, зробити виробництво безпечнішим для людей. 
Важливим етапом створення автоматичних систем є побудова та вивчення їх 
імітаційних моделей з метою виявлення важливих закономірностей їхнього функціонування. 
Відомо, що під час реалізації проектів систем, виявляти помилки в логіці їх роботи бажано 
ще на початкових стадіях проектування, коли ціна помилки ще не є критичною. Сучасна 
комп’ютерна техніка надає широкі можливості по створенню імітаційних моделей систем. 
Розглянемо як можна ефективно побудувати якісну комп’ютерну модель 
автоматичної системи? Відомо [1], що в теорії автоматичного регулювання для опису 
поведінки автоматичних систем використовують диференціальні рівняння, що встановлюють 
зв’язок між їх вхідними величинами (керувальний вплив, збурення), величинами на виході 
(регульована величина) та часом. Під час розв’язування задач аналізу та синтезу, 
автоматична система, для зручності, поділяється на окремі частини, такі, що математична 
залежність між їх вхідними та вихідними величинами та часом описується 
диференціальними рівняннями не вище ніж другого порядку. Такі, штучно виокремлені 
частини автоматичної системи звуться елементарними динамічними ланками. На відміну від 
елемента системи, динамічна ланка не обов’язково є конструктивно або схемно завершеною 
частиною системи. Одному елементові системи (наприклад, електричному двигунові) 
можуть відповідати декілька динамічних ланок. 
